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Verwandte Anmelduna 

Diese Anmeldung steht mit der US-Anmeldung mit der 
laufenden Nummer 07/959 017, eingereicht am 9. Oktober 1992, 
mit dem Titel "Rotational Endoscopic Mechanism with Jointed 
Drive Mechanism" in Zusammenhang (siehe das EP-A-592 243- 
Dokument nach Art. 54 (3) EPU) . 

gefriet der, Erfindung 

Generell betrifft die Erfindung minimal invasive 
chirurgische Instruments Insbesondere betrifft die Erfindung 
minimal invasive chirurgische Instrumente mit Endef f ektoren 
wie Greifer, Zerleger und Scheren. Besonders betrifft die 
Erfindung minimal invasive chirurgische Instrumente mit einem 
langlichen rohrformigen Abschnitt, der schwenkbar mit einem 
Endef fektorabschnitt verbunden ist, wobei letzerer erste und 
zweite Endef fektoren und eine Endef f ektorbef estigung mit er- 
sten und zweiten Bef estigungsabschnitten und einen mit dem 
ersten und zweiten Bef estigungsabschnitt verbundenen Gelenk- 
mechanismus umfa£t, die eine Einstellung der Winkelstellung 
des ersten Bef estigungsabschnittes relativ zum zweiten Befe- 
st igungsabschnitt ermoglichen . 

ffjptergrvmd der Erfindung 

Bei der minimalen invasiven Chirurgie besteht das an- 
erkannte Erfordernis nach einfachen Vorrichtungen wie Grei- 
fern, Zerlegern, Scheren und anderen grundlegenden chirurgi- 
schen Instrumenten. Diese Instrumente sind erf orderlich, um 
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bei chirurgischen MaSnahmen einfache Funktionen auszufuhren. 
Insbesondere sind Vorrichtungen wie Greifer erforderlich, um 
die Arbeitsstelle geeignet f reizumachen, so daS das Gewebe, 
an dem zu arbeiten ist, isoliert werden kann und die chirur- 
5 gischen MaSnahmen ausgefuhrt werden konnen. Scheren konnen 
erforderlich sein, um das Gewebe geeignet zu durchtrennen . 
Zerleger konnen erforderlich sein, um einen Teil des Gewebes 
von einem anderen Teil zu trennen. Diese Instrument e ermogli- 
chen es auch, daS fur andere, grofcere Instrumente wie Klatn- 
10 mergerate und Ligaturklammeranleger genugend Platz ist, um 
sie wahrend MaSnahmen wie einer Appendektomie , einer Gallen- 
blasenentf ernung und dem Anlegen einer Bruchnaht effektiv zu 
verwenden . 

Herkommlich sind minimal invasive chirurgische In- 

15 strumente wie Greifer, Zerleger, Scheren und dergleichen an 
im wesentlichen geraden Schaften angebracht. Diese Schafte 
sind um die Langsachse drehbar oder auch nicht . Unabhangig 
davon besteht das Erfordemis, den Endef f ektorabschnitt des 
Schaftes bezuglich der Langsachse des Schaftes abzuwinkeln. 

20 Dadurch wurde der Chirurg in die Lage versetzt, das zu ope- 
rierende Gewebe unter einem schragen Winkel anzugehen. In der 
Tat kann es wunschenswert sein, den Schaft um bis zu 90° be- 
zuglich der Langsachse des Schaftes abwinkeln zu konnen. Die- 
se Funktion ist analog zur Fahigkeit der menschlichen Hand zu 

25 sehen, die sich um die "Achse" des Armes drehen und um das 
Handgelenk "abwinkeln" kann. Die Hand kann naturlich auch nur 
mit einer Drehung gut funktionieren, die Freiheitsgrade, die 
sich mit dem Handgelenk ergeben, sind jedoch viel groSer und 
verbessern die Fahigkeit der Hand, einfache alltaglich Funk- 

30 tionen auszufuhren, auf mannigfache Weise. 

Die EP-A-526 115 beschreibt ein chirurgisches Instru- 
ment mit einem langlichen rohrformigen Teil mit einem rohr- 
formigen Abschnitt, ersten und zweiten Endef fektoren und ei- 
ner Betatigungseinrichtung, die zum Bewirken einer Schwenkbe- 
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wegung des ersten und zweiten Endeffektors mit dem ersten und 
zweiten Endeffektor verbunden ist. 

Es besteht ein Erfordemis nach einem minimal invasi- 
ven chirurgischen Instrument mit einem Endef f ektorabschnitt , 
5 der bezuglich der Langsachse des Instruments abgewinkelt wer- 
den kann. Zusatzlich ware es wiinschenswert , einen Endef f ek- 
torabschnitt zu haben, der zusatzlich dazu, da£ er bezuglich 
der Langsachse des Instruments abgewinkelt werden kann, eine 
Einrichtung zum Einstellen der Winkelstellung der Endeffekto- 
10 ren urn die Mittelachse der Endef fektorabschnitte auf weist . 

Zusammenfassuna der Erfindung 

Gema£ einer ersten Ausfuhrungsform ist ein minimal 
invasives chirurgisches Instrument mit einem Schaft vorgese- 

is hen, der die Langsachse des Instruments festlegt. Der Schaft 
erstreckt sich vom Handgrif f abschnitt des Instruments weg und 
kann urn die Langsachse des Instruments gedreht werden. Diese 
Drehung bewirkt auch eine Drehung von Endef fektoren, wie 
Scheren oder Greifern, die am distalen Ende des Instruments 

20 angebracht sind. Die Drehung wird durch Drehen eines Knopf es 
bewirkt, der angrenzend an den Handgrif f abschnitt des Instru- 
ments angeordnet ist. Das Ergreifen oder Schneiden wird durch 
eine scherenartige Bewegung von zwei Handgrif fen ausgefuhrt, 
die sich an der Ruckseite des Instruments befinden. Ein Hand- 

25 griff steht relativ zu einem Antriebsschaf t fest, der mit den 
Endef fektoren verbunden ist. Der andere Handgrif f kann bezug- 
lich des feststehenden Handgrif fs geschwenkt werden. Diese 
Schwenkbewegung bewirkt eine gleitende Bewegung des Antriebs- 
schaftes, der sich innerhalb des auSeren Rohrs des Instru- 

30 ments befindet. Am Antriebsschaf t ist zur Bewegung damit ein 
flexibles Kabel fest angeschlossen. Dieses flexible Antriebs- 
kabel bewegt sich in einem Gabelkopf und bewirkt eine Betati- 
gung der Endef fektoren. Auf diese Weise kann mit dem Instru- 
ment gearbeitet werden, wobei der Chirurg eine feste Hand- 

35 stellung beibehalt. 



- 4 - 



Bei dera Instrument ist auch ein Auslenken des Endef- 
f ektorabschnitt bezuglich der Langsachse des Schaftes vorge- 
sehen. Das Auslenken wird durch Betatigen von vorderen und 
hinteren Auslenkknopf en erreicht, die bewirken, da& schrau- 
5 benformige Nuten oder Gewindegange eine lineare Bewegung ei- 
ner Flugelmutter bewirken, die an einem Auslenkrohr in dem 
Mechanismus angebracht ist. Bei der Bewegung bewirkt das Aus- 
lenkrohr, daS sich der Endeff ektorabschnitt bezuglich der 
Langsachse des auSeren Rohrs abwinkelt . Abhangig vom AusmaS 

10 des Auslenkens, das mit dem Auslenkknopf erzeugt wird, win- 
kelt sich der aufcere Schaft bezuglich des auSeren Schaftes 
des Instruments von 0° bis 90° ab. 

Natiirlich ist es wichtig, daS, nachdem der Mechanis- 
mus ausgelenkt wurde, das Instrument weiter betrieben werden 

is kann. Dies wird durch das flexible Kabel erreicht, das mit 
den Endeff ektoren und dem ' Ant riebs schaft verbunden ist. Die- 
ses flexible Kabel kann die Endeff ektoren bei alien Winkeln 
betatigen, die mit der gelenkigen Abwinklung erzeugt wurden. 
Da das Betatigen des Kabels bei jedem solchen Winkel moglich 

20 ist, sind die Endeff ektoren weiter betriebsf ahig. Auf diese 
Weise kann die Vorrichtung bei jedem Winkel zwischen 0° und 
90° beziiglich der Langsachse des Schaftes verwendet werden. 

Es ist ein Sperrmechanismus vorgesehen, der ein Aus- 
lenken wahrend einer Drehung des Schaftes und des Endeffek- 

25 torabschnittes verhindert . Auf diese Weise wird wahrend einer 
Drehbewegung die Einrichtung zum Bewirken des Auslenkens an 
Ort und Stelle gehalten, und der Endeff ektorabschnitt wird 
bezuglich der Langsachse des Instruments nicht ausgelenkt. Im 
Gegensatz dazu ist wahrend des Auslenkens der Drehmechanismus 

30 gesperrt, so daS die relative Drehstellung erhalten bleibt. 
Dieser "kupp lungs artige" Mechanismus ermoglicht es dem Benut- 
zer, wahrend einer chirurgischen MaSnahme viele verschiedene 
Funktionen auszufuhren. 

Erf indungsgemafe wird ein chirurgisches Instrument ge- 

35 schaffen, wie es in den Anspruchen beschrieben ist und das 



einen langlichen rohrf ormigen oder Schaf tabschnitt , einen 
ersten und einen zweiten Endef fektor und eine Betatigungsein- 
richtung umfafct, die mit dem ersten und dem zweiten Endef fek- 
tor verbunden ist, um eine Schwenkbewegung des ersten und des 
zweiten Endef fektors zu bewirken. Der langliche rohrf ormige 
Abschnitt weist ein rohrf ormiges oder Schaftteil und eine 
Endef f ektorbef estigung auf. Das rohrf ormige Teil besteht aus 
einem auSeren Rohr und einem Winkel, der fest damit verbunden 
ist. Die Endef f ektorbef estigung umfaBt erste und zweite Befe- 
stigungsabschnitte und eine Gelenkeinrichtung, die den ersten 
und zweiten Befestigungsabschnitten zugeordnet ist, um eine 
Einstellung der Winkelstellung des ersten Bef estigungsab- 
schnittes relativ zum zweiten Bef estigungsabschnitt zu ermog- 
lichen. Das rohrf ormige Teil ist am Winkel schwenkbar mit dem 
proximalen Ende des zweiten Bef estigungsabschnittes verbun- 
den. Der erste und der zweite Endef fektor sind mit dem dista- 
len Ende des ersten Bef estigungsabschnittes schwenkbar ver- 
bunden. Wenn die Winkelstellung des ersten Bef estigungsab- 
schnittes mittels der Gelenkeinrichtung eingestellt wird, 
andert sich auch die Winkelstellung des ersten und des zwei- 
ten Endef fektors . 

Die Gelenkeinrichtung besteht vorzugsweise aus einem 
auEeren Rohr, einem Federhaltestif t und einer Feder. Das au- 
fiere Rohr ist fest mit dem proximalen Ende des ersten Befe- 
stigungsabschnittes verbunden. Es weist ein inneres Federein- 
griff element und einen Positionseingrif f zacken auf. Der Fe- 
dereingriffstift befindet sich im aufceren Rohr und weist ei- 
nen Hulsenabschnitt und einen Federkontaktabschnitt auf. Der 
Hulsenabschnitt ist fest in einer Bohrung im distalen Ende 
des zweiten Bef estigungsabschnittes angebracht. Die Feder ist 
am Hulsenabschnitt des Federhaltestif tes angebracht, sie 
liegt zwischen dem inneren Federeingriff element und dem Fe- 
derkontaktabschnitt, um das proximale Ende des auSeren Rohrs 
zum distalen Ende des zweiten Bef estigungsabschnittes vorzu- 
spannen . 



Am distalen Ende des zweiten Bef estigungsabschnittes 
sind wenigstens erste und zweite Ausnehmungen ausgebildet, 
die am distalen Ende des zweiten Bef estigungsabschnittes in 
Umf angsrichtung voneinander beabstandet sind. Das aufiere Rohr 
ist zwischen einer ersten Stellung, in der der Positionsein- 
griffzacken mit der ersten Ausnehmung in Eingriff steht, und 
einer zweiten Position drehbar, in der der Positionseingrif f - 
zacken mit der zweiten Ausnehmung in Eingriff steht. 

Die verschiedenen Ausfuhrungsf ormen der vorliegenden 
Erfindung gehen besser aus der anliegenden Zeichnung und in 
Verbindung mit der genauen Beschreibung der Erfindung hervor. 

Genaue B eschreibuna der Zeichnung 

Die Fig. 1 ist eine perspektivische Ansicht eines mi- 
nimal invasiven chirurgischen Instruments, die das Instrument 
der EP-A-592 243 zeigt; 

die Fig. 2 eine auseinandergezogene Ansicht der Teile 
des Endef f ektorabschnitts, des auEeren Rohrs, des Auslenk- 
rohrs und des Antriebsstabes des Instruments der Fig. 1; 

die Fig. 3 eine auseinandergezogene Ansicht der Teile 
des Handgrif f abschnitts des Instruments der Fig. 1; 

die Fig. 4 eine perspektivische Ansicht des Gelenken- 
des des Instruments der Fig. 1; 

die Fig. 5 eine Seitenansicht , teilweise im Schnitt, 
des Instruments der Fig. 1; 

die Fig. 6 eine perspektivische Ansicht eines chirur- 
gischen Instruments, das gemafi einer- ersten Aus fuhrungs form 
der vorliegenden Erfindung aufgebaut ist; 

die Fig. 7 eine Endansicht des Endef f ektorabschnitts 
des Instruments der Fig. 6, bei der die Endef fektoren in ei- 
ner ersten Winkelstellung und gestrichelt in zwei weiteren 
Winkelstellungen gezeigt sind; 

die Fig. 8 eine auseinandergezogene Ansicht der Teile 
des Endef f ektorabschnitts , des auSeren Rohrs, des Auslenk- 
rohrs und des Antriebsstabes des Instruments der Fig. 6; 
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die Fig. 9 eine perspektivische Ansicht des Gelenks 
des Instruments der Fig. 6; 

die Fig. 10 eine Ansicht im wesentlichen langs der 
Schnittlinie 10-10 in der Fig. 9; 
s die Fig. 11 eine Schnittansicht ahnlich der der Fig. 

10, die jedoch das au£ere Rohr des Gelenks zeigt, das vom 
distalen Ende des zweiten Bef estigungsabschnittes weggescho- 
ben ist; 

die Fig. 12 eine Schnittansicht im wesentlichen langs 
10 der Schnittlinie 12-12 in der Fig. 9; 

die Fig. 13 eine auseinandergezogene Ansicht des Ge- 
lenks des Instruments der Fig. 6; und 

die Fig. 14 eine Ansicht langs der Linie 14-14 in der 

Fig. 13. 

15 

Qenaue Beschreibuna der Plrfin^img 

Ein Instrument 1 zum Durchfuhren minimal invasiver 
chirurgischer MaSnahmen, wie es in der EP-A-592 243 geoffen- 
bart ist, wird hier zu Erlauterungszwecken beschrieben und in 

20 der Fig. 1 gezeigt . Dieses Instrument 1 weist einen Endeffek- 
torabschnitt 100 auf , der urn die Langsachse des Schaftes oder 
des auSeren Rohrs 10 gedreht werden kann, wobei diese Achse 
die Langsachse des Instruments 1 bildet. Auch kann der Endef- 
f ektorabschnitt 100 so abgewinkelt werden, da£ er unter einem 

25 Winkel von bis zu 90° bezuglich der Langsachse des Schaftes 
10 verlauft, wie es am besten in der Fig. 4 zu sehen ist. 

Wie in der Fig. 2 gezeigt, weist das Instrument 1 ei- 
nen Antriebsstab 30 auf, der im wesentlichen zylindrisch ist 
und der im wesentlichen uber die ganze Lange des Instruments 

30 1 verlauft. Dieser Antriebsstab 3 0 befindet sich in einem 
Auslenkrohr 20. Das Auslenkrohr 20 ist ebenfalls zylindrisch 
und kann sich bezuglich des Antriebsstabes 30 in Langsrich- 
tung bewegen. Das Auslenkrohr 20 und der Antriebsstab 30 pas- 
sen in das aufcere Rohr 10 des Instruments 1. Auch wertn die 

35 Rohre 10 und 20 bei der dargestellten Ausf uhrungsf orm mit im 
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wesentlichen kreisformigem Querschnitt gezeigt sind, konnen 
sie jede geometrische Querschnittsf orm haben, die fur eine 
gegebene Anwendung oder zu gestalterischen Zwecken gewiinscht 
wird. Auch der Stab 30 kann jede vernunftige Querschnittsf orm 
5 haben; der Stab 30 hat jedoch in der Regel die gleiche Quer- 
schnittsf orm wie das Rohr 20. 

Es wird nun der Antriebsabschnitt des Instruments l 
und der Endef f ektoren beschrieben. Der Antriebsstab 3 0 kann 
sich beziiglich des auSeren Rohrs 10 in Langsrichtung bewegen. 
10 Der Antriebsstab 30 ist an seinem distalen Ende an einer 
Crimpstelle 32 mit einem Antriebskabel 50 verbunden. Dieses 
Antriebskabel 50 paSt genau in eine Kabelhulse 140. Am dista- 
len Abschnitt des Antriebskabels 50 ist mittels Loten und 
Crimpen am Ende 102 ein Stabende 101 angebracht . Dieses Stab- 
is ende 101 kann eine Schwenkbewegung der Endef f ektoren 60 und 
70 bewirken. Das Stabende 101 wird im Longitudinal zent rum 42 
des Gabelkopfes 40 gehalten. Das Antriebskabel 50 pafit fest 
in das Zentrum 42 des Gabelkopfes 40 , und sowohl das Stabende 
101 als auch das Antriebskabel 50 konnen sich beziiglich des 
20 Gabelkopfes 40 bewegen. 

Wenn sich das Antriebskabel 50 beziiglich des Gabel- 
. kopfes 40 bewegt, wird das Stabende 101 beziiglich des Gabel- 
kopfes 40 in Langsrichtung gef iihrt . Dabei schwenkt das Stab- 
ende 101 die beiden Backenverbindungselemente 80. Diese 
25 Backenverbindungselemente 80 drehen sich am Stabende 101 an 
Schwenkpunkten 103. Wie am besten in der Fig. 2 gezeigt, wei- 
sen die Backenverbindungselemente 80 erweiterte Enden 82 auf , 
die sich von der Mittelachse des Antriebsstabes 30 nach auSen 
erstrecken. 

30 Am distalen Ende der Stabverbindungselemente 80 sind 

die Endef f ektoren des Instruments angebracht. Zum Beispiel 
sind bei dieser Ausf iihrungsf orm Endef f ektoren dargestellt, 
die einen oberen Backen 60 und einen unteren Backen 70 eines 
Greifmechanismusses umfassen. Diese Endef f ektoren konnen je- 

35 doch auch Scheren oder Zerleger oder andere chirurgische In- 



strumente sein. Erforderlich ist, da£ die Endef f ektoren 60, 
70 mit ihren proximalen Enden 62, 72 an den distalen Enden 84 
der Backenverbindungselemente 80 angebracht sind, damit die 
Backenverbindungselemente 80 die Endef f ektoren 60, 70 bewegen 
konnen . 

Wenn der Antriebsstab 30 in proximaler Richtung zum 
Benutzer hin bewegt wird, wird daher das Antriebskabel 50 
gleichermaSen in proximaler Richtung gezogen. Das Antriebska- 
bel 50 zieht am Stabende 101, so daS sich dieses ebenfalls in 
proximaler Richtung bewegt. Da die Backenverbindungselemente 
8 0 an den beiden Schwenkpunkten 103 mit dem Stabende 101 ver- 
bunden sind, werden die Backenverbindungselemente 80 auch in 
proximaler Richtung gezogen. Auf diese Weise drehen sich die 
Backenverbindungselemente 80 bezuglich der Langsachse des 
Antriebsstabes 3 0 von einer nach auSen ausgestellten Stellung 
in eine nach innen weisende Stellung. Wenn dies erfolgt, dre- 
hen die Backenverbindungselemente 80 an ihren distalen Enden 
die proximalen Enden der Endef f ektoren 60, 70 zur Langsachse 
des Instruments. Die Endef f ektoren 60, 70 werden dabei an den 
Stellen 64, 74 urn die Schulterschraube 90 geschwenkt, die 
sich in den Schwenklochern 44 im distalen Ende des Gabelkop- 
fes 40 befindet. Die Endef f ektoren 60, 70 drehen sich daher 
gleichermaSen urn den Gabelkopf 40, so daS der ganze Mechanis- 
mus "geschlossen" wird. 

Andererseits bewirkt das Stabende 101, wenn der An- 
triebsstab 3 0 distal vorgeschoben wird, dafi sich die Backen- 
verbindungselemente 80 von der Langsachse des Antriebsstabes 
3 0 nach auSen ausstellen. Dieses Ausstellen bewirkt wiederum, 
dafi sich die Enden 66, 76 der Endef f ektoren 60, 70 nach aufien 
bewegen. Die Endef f ektoren 60, 70 schwenken an den Stellen 
64, 74 urn die Schulterschraube 90, die mit den Schwenklochern 
44 am Ende des Gabelkopf es 40 verbunden ist. Bei dieser Dre- 
hung schwenken die Endef f ektoren 60, 70 so, daS die Vorrich- 
tung nun "of fen" ist. Auf diese Weise werden durch eine Hin- 
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und Herbewegung des Antriebsstabes 30 die Endef fektoren 60, 
70 des Instruments 1 betatigt. 

Der Antriebsstab 30 kann sich sowohl bezuglich des 
Auslenkrohrs 20 als auch des auSeren Rohrs 10 des Instruments 
1 bewegen. Auf diese Weise kann der Antriebsstab 3 0 unabhan- 
gig von den relativen Posit ionen des Auslenkrohrs 20 und des 
auEeren Rohrs 10 bewegt werden. Mittels der Bewegung des An- 
triebsstabs 30 konnen daher die Endef fektoren 60, 70 bei je- 
der Drehstellung des Instruments 1 betatigt werden. 

Es wird nun das Auslenken des Endef fektorabschnitts 
100 beschrieben. Dieses Auslenken lafit sich am besten aus 
einer Betrachtung der Bewegung des Auslenkrohrs 20 in Relati- 
on zum aufieren Rohr 10 des Mechanismusses verstehen. Das Aus- 
lenkrohr 20 ist durch eine Schweifcs telle an seinem distalen 
Ende 22 mit der inneren Kammer 122 des Gleitstucks 120 ver- 
bunden. Das distale Ende 12 des auEeren Rohrs 10 paEt uber 
den kleineren aufieren Umfang 132 am proximalen Ende des fe- 
sten Winkels 130 und ist damit starr verbunden. Das Gleit- 
stuck 120 kann sich daher bezuglich des aufieren Rohrs 10 
langs der Langsachse des Instruments 1 bewegen. Dies ist zum 
Beispiel aus den Fig. 1 und 4 ersichtlich. Hier hat sich das 
Auslenkrohr 20 distal bewegt. Vom Auslenkrohr 20 wurde das 
Gleitstuck 120 distal bewegt. Wie weiter unten noch genauer 
beschrieben, bewirkt diese Gleitbewegung das Abwinkeln des 
Endef fektorabschnitts 100 des Instruments 1. 

Das distale Ende 124 des Gleitstucks 120 ist durch 
einen Stift 150 mit dem proximalen Ende 112 des Verbindungs- 
stucks 110 verbunden. Dieses Verbindungsstiick 110 ist an sei- 
nem entgegengesetzten oder distalen Ende 114 durch einen ahn- 
lichen Stift 150 mit Schwenklochern 46 an Laschen 146 des 
Gabelkopfes 40 verbunden. Der Gabelkopf 40 ist durch einen 
Stift 150 an einem Schwenkloch 48 an einer entgegengesetzten 
Lasche 148 mit dem festen Winkel 130 verbunden. Mit diesen so 
angeordneten Verbindungen wird ein Abwinkeln des Endef fektor- 
abschnitts 100 bezuglich der Langsachse des Instruments er- 
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reicht. Wenn das Auslenkrohr 20 distal bewegt wird, bewegt 
sich auch das Gleitstiick 120 distal. Diese distale Bewegung 
des Gleitstiickes 120 bewirkt eine Drehung des Verbindungs- 
stiickes 110 urn das proximale Ende 112, das mit dem Gleitstuck 
120 verbunden ist . Diese Bewegung bewirkt gleichermafcen eine 
Bewegung des Verbindungsstuckes 110 urn das distale Ende 114, 
das das Verbindungs stuck 110 und den Gabelkopf 4 0 verbindet . 
Da der Gabelkopf 40 an der Lasche 148 mit dem festen Winkel 
130 verbunden ist, der mit dem auSeren Rohr 10 verbunden ist, 
dreht sich der Gabelkopf 40 relativ zur Langsachse des au£e- 
ren Rohrs 10 in der Art einer typischen Viergelenkverbindung. 

Dies ist am best en in der Fig. 4 zu sehen, in der die 
Bewegung ausgefuhrt wurde . Es ist ersichtlich, da£ die dista- 
le Bewegung des Gleitstiickes 12 0 ein Abwinkeln des Gabelkop- 
fes 40 aus der Langsachse des aufceren Rohrs 10 bewirkt hat. 
Eine proximale Bewegung des Gleitstiickes 120, die durch eine 
proximale Bewegung des Auslenkrohrs 20 bewirkt wird, bewirkt 
natiirlich ein Riickdrehen des Gabelkopf es 40 in eine Stellung, 
in der der Gabelkopf 4 0 nicht aus der Langsachse des auSeren 
Rohrs 10 ausgelenkt ist. 

Es ist wiinschenswert , das Instrument 1 bei jeder Ab- 
winklung des Gabelkopf es 4 0 bezuglich des aufceren Rohrs 10 
betatigen zu konnen. Es ist daher wichtig, da£ sich der An- 
triebsstab 30 bezuglich des Gabelkopf es 40 bei jeder Winkel- 
stellung des Gabelkopf es 4 0 bewegen kann. Dies wird durch das 
Anbringen des Antriebsstabes 30 am Antriebskabel 50 erreicht. 
Da das Antriebskabel 50 flexibel ist, kann es sich bezuglich 
des Gabelkopf es 40 bewegen, wenn der Gabelkopf 40 unter einem 
Winkel zum aufceren Rohr 10, dem Auslenkrohr 20 und dem An- 
triebsstab 30 angeordnet ist. Ein Abschnitt des Antriebska- 
bels 50 erstreckt sich durch eine Kabelhulse 140 aus einem 
Material geringer Reibung, etwa Teflon™, weshalb die Bewe- 
gung des Antriebskabels 50 im Gabelkopf 40 leicht moglich 
ist. Die Kabelhulse 140 kann alternativ eine aus Draht gewun- 
dene Fuhrungshiilse sein (nicht gezeigt) . 
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Die Bewegung des Antriebskabels 50 ist daher bei je- 
der Winkelstellung des Gabelkopfes 40 bezuglich des auSeren 
Rohrs 10 moglich, auch bei einem Winkel von 90°, was bisher 
bei einem minimal invasiven chirurgischen Instrument des Aus- 
lenktyps nicht mdglich war. 

Da nun der Endef f ektorabschnitt 100 des Instruments 
beschrieben wurde, ist das Instrument 1 in Verbindung mit dem 
Steuerabschnitt des Instruments 1 zu verstehen. Es ist daran 
zu erinnern, da£, wahrend ein Auslenken und ein Betatigen der 
Endef fektoren 60, 70 bewirkt wird r sich nur drei Abschnitte 
in den Handgriff erstrecken. Das hei£t, nur das auSere Rohr 
10, das Auslenkrohr 20 und der Antriebsstab 30 erstrecken 
sich in den Handgriff abschnitt des Instruments 1. Es ist 
wichtig anzumerken, da£ das auEere Rohr 10 mittels seines 
Flansches 14 mit der Endkappe 24 0 verbunden ist, die angren- 
zend an die Vorderseite des Auslenkknopf es 260 des Instru- 
ments'! angeordnet ist. Dies ist am besten aus den Fig. 3 und 
5 ersichtlich. Das Auslenkrohr 20 ist liber einen Prefisitz. 
oder anderweitig mit der Flugelschraube 250 verbunden, siehe 
Fig- 5, so da£ eine Bewegung der Flugelschraube 250 eine Be- 
wegung des Rohrs 20 bewirkt. Der Antriebsstab 30 erstreckt 
sich durch das ganze Instrument 1, er ist an seinem proxima- 
len Ende mit der Antriebskugel 310 verbunden, die sich im 
Ausloser 350 am proximalen Ende des Instruments 1 befindet. 
Diese Antriebskugel 310 ist uber eine Stellschraube 320 mit 
dem Antriebsstab 30 verbunden. 

Der Ausloser 350 kann sich aufgrund eines Stiftes 
330, der den Handgriff und den Ausloser an den Schwenklochern 
352, 362 verbindet, urn den Handgriff 360 des Instruments dre- 
hen. Dieser Stift 330 wird von einer Ausloserabdeckung 340 
gehalten, wie besser in der Fig. 3 zu sehen ist. Der Antrieb 
der Endef fektoren 60, 70 des Instruments wird daher nur durch 
eine Scherenbewegung des Aus losers 350 bezuglich des Hand- 
griffs 360 erreicht. Wenn der Ausloser 350 so geschwenkt 
wird, da£ er sich naher am Handgriff 360 befindet, dreht sich 
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die Antriebskugel 310 bezuglich des Handgriffs 360 proximal. 
Diese proximale Bewegung der Antriebskugel 310 bewirkt eine 
proximale Bewegung des Antriebsstabes 3 0 und folglich ein 
SchlieEen der Endef f ektoren 60, 70 aufeinander zu. Die Bewe- 
gung des Auslosers 350 vom Handgriff 3 60 weg bewirkt ein 
Schwenken urn den Stift 330 derart, da£ sich der Antriebsstab 
30 distal bewegt . Auf diese Weise ergibt sich eine distale 
Bewegung am distalen Ende 3 2 des Antriebsstabes 30, wodurch 
sich die Backen der Endef f ektoren 60, 70 voneinander weg be- 
wegen, womit sich die Schere oder der Greifer oder die ande- 
ren chirurgischen Endef f ektoren off net bzw. offnen. 

Diese Antriebsmoglichkeit des Instruments 1 laEt sich 
nun in Verbindung mit dem oben beschriebenen Auslenken oder 
Abwinkeln und in Verbindung mit dem Drehen des Instruments 1 
verstehen. Zuerst wird die Auslenkung des Instruments be- 
schrieben. Das Auslenken wird mittels einer Auslenkknopf - 
anordnung erreicht, die den vorderen Auslenkknopf 260 und den 
hinteren Auslenkknopf 270 umfafct, wobei die Knopf e 260, 270 
fest miteinander verbunden sind. In dieser Auslenkknopf anord- 
nung befindet sich die Auslenkf lugelschraube 250, die in den 
Schlitz 164 des doppelt geschlitzten Rohrs 16 0 eingesetzt 
ist. Das geschlitze Rohr 160 ist am Gewinde 162 an die Kappe 
240 angeschraubt . Eine Feder 230 steuert die Bewegung der 
Auslenkf lugelschraube 250 im Schlitz 164. Die Auslenkf lugel- 
schraube 250 ist mit dem Auslenkantriebsrohr 20 verbunden, 
wie es oben beschrieben ist. Entsprechend bewirkt eine Bewe- 
gung der Auslenkf lugelschraube 250, da£ das Antriebsrohr 20 
die Endef f ektoren 60, 70 und den Gabelkopf 40 am distalen 
Ende des Instruments 1 bewegt. Da das aufcere Rohr 10 am 
Flansch 14 mit der Endkappe 240 verbunden ist, wenn ein Aus- 
lenken bewirkt wird, kann sich das Auslenkrohr 20 bezuglich 
des auSeren Rohrs 10 bewegen. 

Wenn eine Auslenkung erfolgen soil, dreht der Benut- 
zer die Auslenkknopf anordnung . Dabei bewirken die inneren 
schraubenformigen Schraubengange oder Nuten 2 62 des vorderen 
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Auslenkknopf es 260 und die inneren schraubenformigen Schrau- 
bengange oder Nuten 270a des hinteren Auslenkknopf es 270 eine 
relative Bewegung zwischen den Flugeln 252 der Auslenkf lugel- 
schraube 250 und dem Rest des Instruments 1, siehe Fig. 5. 
Mit anderen Wort en wird mit einer Bewegung im Uhrzeigersinn 
die Auslenkf lugelschraube 250 proximal zuiti Benutzer hin gezo- 
gen. Daher bewegt sich das Auslenkrohr 20 gleichermaSen 
proximal und damit auch das Gleitstuck 120. Dadurch wird der 
Gabelkopf 40 bezuglich der Langsachse des aufieren Rohrs 10 
des Instruments 1 gestreckt. Umgekehrt bewirken, wenn die 
Knopf e 260, 270 im Gegenuhrzeigersinn bewegt werden, die 
schraubenformigen Nuten 262 , 270a der Knopf e 260, 270, da£ 
sich die Auslenkf lugelschraube 250 im Schlitz 164 distal be- 
wegt . Diese distale Bewegung bewirkt eine distale Bewegung 
des Gleitstiickes 12 0, was wiederum ein Abwinkeln des Gabel- 
kopfes 40 bezuglich der Langsachse des aufieren Rohrs 10 aus- 
lost . 

Die schraubenformigen Nuten 262 und 270a wandeln die 
Drehbewegung der Knopf e 260, 270 in die lineare Bewegung des 
Auslenkrohrs 20 urn. Diese Drehbewegung erzeugt ein Verhaltnis 
zwischen Bewegung und Auslenkung von im wesentlichen eins zu 
eins. Fur eine Auslenkung de Schaftes von 90° ist eine Dre- 
hung des Knopf es urn etwa 120° erf orderlich. Der Benutzer kann 
daher ein allgemeines "Gefuhl" der Abwinklung des Gabelkopf es 
40 iiber eine relativ leichte (aus der Perspektive des Benut- 
zers) Bewegungslange erhalten. 

Es ist nun die Drehbewegung des Instruments 1 zu be- 
schreiben. Dazu ist es zuerst erf orderlich, die Beziehung 
zwischen dem Auslenkabschnitt des Instruments 1 und dem Dreh- 
abschnitt des Instruments 1 zu verstehen. Generell bewirkt, 
wie aus der Zeichnung zu sehen ist, die Drehfeder 220, daE 
sich der Drehknopf 290 im Instrument 1 proximal bewegt. Die- 
ser Drehknopf 290 enthalt eine Reihe von Rastnocken 292. Die 
Rastnocken 292 greifen in den Zahnkranz 302 der Drehsperre 
300 ein. Die Drehsperre 300 ist in die Offnung 364 im Hand- 
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griff 360 eingeklebt. In der Offnung 364 befindet sich am 
proximalen Ende der Sperre 3 00 ein Haltering 200, der dazu 
dient, das Rohr 180 in der Offnung 364 im Handgriff 360 zu 
halten. vgl. Fig. 5. 

Da die Drehfeder 220 auf den Drehknopf 2 90 druckt, 
rasten die Rastnocken 292 am Drehknopf 290 in den Drehsper- 
renzahnkranz 302 ein, so da& der Drehknopf 290 bezuglich des 
Handgriff s 360 festgehalten wird. Wenn der Benutzer die Aus- 
lenkknopfe 260 r 270 dreht, bewegen sich daher die Auslenkf Iti- 
gelschraube 250 und das damit verbundene Auslenkrohr 20 be- 
zuglich des f eststehenden auSeren Rohrs 10, der Endkappe 240, 
dem f eststehenden Handgriff 360, dem Ausloser 350 und dem 
Drehknopf 290. 

Zwischen dem hinteren Auslenkknopf 270 und dem Dreh- 
knopf 290 liegt die Auslenkrastsperre 280. Sie besteht aus 
einer Reihe von Zahnen 282, die mit Zahnen 272 im proximalen 
Abschnitt 274 des hinteren Auslenkknopf es 270 zusammenwirken. 
Durch die Mitte des Drehknopfes 290 erstreckt sich das Rohr 
180. Dieses Rohr 180 wird vom Haltering 200 im f eststehenden 
Handgriff 360 gehalten, wie oben angegeben. Das Rohr 180 
weist an seinem distalen Ende ein Gewinde 184 auf, das in das 
Gewinde 166 des geschlitzten Rohrs 160 eingeschraubt und da- 
mit fest verbunden ist. Die Auslenkknopf e 260, 270 konnen 
sich bezuglich des Handgriff s 360 frei drehen, weshalb sich 
die Auslenkf luge Ischraube 250 bezuglich der Kombination von 
Handgriff 360 und Ausloser 3 50 bewegen kann. Das Antriebsrohr 
30 verlauft durch die Mitte 186 des etwa 10 mm-Rohrs 180 und 
in den Handgriff 360, wie es oben angegeben ist. 

Zwischen der Auslenkrastsperre 280 und dem Federhal- 
ter 170 befindet sich eine Auslenkf eder 210. Die Auslenk- 
rastsperre 280, die Feder 210 und der Federhalter 170 sind 
zusammen zwischen den Schnappringen 190 angeordnet. Der hin- 
tere Auslenkknopf 270 befindet sich auf der distalen Seite 
des am weitesten distalen Schnappringes 190, er wird von die- 
sem Schnappring 190 daran gehindert, sich proximal zu bewe- 
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gen. Die Auslenkf eder 210, die steifer ist als die Drehfeder 
220, bewirkt, daS die Zahne 282 an der sich frei bewegenden 
Auslenkrastsperre 280 mit den Zahnen 272 am hinteren Auslenk- 
knopf 270 in Eingriff kommen. Da der Drehknopf 290 mit der 
Sperre 300 in Eingriff ist und die Auslenkknopf e 260 , 270 
bezuglich des f eststehenden Drehknopf es 2 90 gedreht werden, 
bewegt sich der Auslenkknopf 270 relativ zur f eststehenden 
Rastsperre 280 derart, daE seine Zahne 272 uber die Zahne 282 
an der Rastsperre 280 rutschen. Die Drehfeder 220 befindet 
sich zwischen der Auslenkrastsperre 280 und dem Drehknopf 
290, urn den Drehknopf 290 in den Eingriff mit der 
Drehrastsperre 300 zu drangen, vgl . Fig. 5. 

Wenn die Rohre 10, 20 und der Antriebsstab 30 bezug- 
lich des Handgriffs 360 gedreht werden sollen, ubt der Benut- 
zer auf den Drehknopf 290 eine distale Kraft aus und dreht 
ihn. Die distale Kraft auf den Drehknopf 290 bewirkt, da£ die 
Sperrnocken 292 am Drehknopf 290 vom Drehsperrzahnkranz 302 
an der Sperre 300 freikommen. Der Drehknopf 290 ist mit zwei 
Laschen 290a versehen, siehe Fig. 5, die sich in die Schlitze 
168 im geschlitzten Rohr 160 erstrecken, auch wenn der Knopf 
290 mit der Sperre 300 in Eingriff ist. Die Rastsperre 280 
weist ebenfalls Laschen 280a auf, die sich in die Schlitze 
168 im geschlitzten Rohr 160 erstrecken. Nach dem Freiwerden 
der Sperrnocken 292 vom Sperrzahnkranz 302 und beim Drehen 
des Drehknopf es 290 dreht sich das geschlitzte Rohr 160 mit, 
was wiederum eine Drehung der Auslenkf lugelmutter 250 und des 
dazugehorenden Auslenkrohrs 20, der Endkappe 240 und des au- 
£eren Rohrs 10 sowie der Rastsperre 280 bewirkt. Das Drehen 
der Rastsperre 280 bewirkt eine Drehung der Auslenkknopf e 260 
und 270 aufgrund des Eingriff s der Z&hne 272 in den Zahnen 
282. Die distale Bewegung des Drehknopf es 290 verursacht da- 
her ein "Sperren" des ganzen Drehmechanismusses . Auf diese 
Weise bewirkt eine Drehung des Drehknopfes 290 eine Drehung 
des geschlitzten Rohrs 160, was wiederum eine Drehung der 
Endkappe 240 und des auEeren Rohrs 10 sowie eine Drehung der 
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Flugelschraube 250 und des Auslenkrohrs 20 hervorruf t . Diese 
Drehung lost eine gleichzeitige Drehung des festen Winkels 
13 0, des Gabelkopfes 40 und der Endef f ektoren 60, 70 aus. 

Da die Endef f ektoren 60, 70 uber das Antriebskabel 5 0 
mit dem Antriebsstab 3 0 verbunden sind, bewirkt dies eine 
Drehung des Antriebsstabes 3 0 im ganzen Mechanismus. (Man 
sollte sich daran erinnern, dafc sich normalerweise der An- 
triebsstab 30 unabhangig vom Auslenkrohr 2 0 und dem auSeren 
Rohr 10 bewegt.) Eine Drehung des Antriebsrohrs 3 0 bewirkt 
eine Drehung der Kugel 310 im Handgriff 360. Dadurch wird ein 
Ausrichten des Antriebsstabes 30 im Handgriff 360 bewirkt. Da 
jedoch der Ausloser 3 50 eine Bewegung des Antriebsstabes 30 
bei jeder Drehstellung des Antriebsstabes 30 bewirken kann, 
wird die Anwendbarkeit der Kombination von Handgriff 360 und 
Ausloser 350 nicht beeinf lu£t . 

Anhand der Fig. 6 bis 14, in denen gleiche Elemente 
mit den gleichen Bezugszeichen bezeichnet sind, wird nun ein 
gemafc einer ersten Aus fiihrungs form der vorliegenden Erf indung 
aufgebauter Endef fektorabschnitt 400 beschrieben. Bei dieser 
Ausf uhrungsform weist der Endef fektorabschnitt 4 00 eine End- 
ef fektorbef est igung 424 und erste und zweite Endef f ektoren 60 
und 70 auf, die mit dem distalen Ende der Befestigung 424 
schwenkbar verbunden sind. Die Endef fektorbef est igung 424 ist 
mit einem Drei-Positionen-Gelenk 410 und ersten und zweiten 
Befestigungsabschnitten 420 und 422 versehen, die dem Gelenk 
410 zugeordnet sind, siehe Fig. 6. Wie weiter unten noch na- 
her erlautert, werden durch Drehen des Gelenks 410 die Endef - 
fektoren 60 und 70 urn die Mittelachse des Endef fektorab- 
schnitts 4 00 zwischen ersten, zweiten und dritten Positionen 
gedreht, die sich bei einem Winkel von 0°, 45° bzw. 90° zu 
einer Achse 430, in der Fig. 7 gezeigt, befinden. Die Drehung 
der Endef fektoren 60 und 70 urn die Mittelachse des Endeffek- 
torabschnitts 40 0 ist unabhangig von einer Drehung der Rohre 
10, 2 0 und des Antriebsstabes 3 0 beziiglich des Handgriff s 
360, die durch Drehen des Drehknopfes 290 bewirkt wird. 



- 18 - 



Wie in den Fig. 10 bis 13 gezeigt, besteht das Geleixk 
410 aus einem auSeren Rohr 412, einer Feder 414 und einem 
Federhaltestif t 416. Das distale Ende 412a des auSeren Rohrs 
412 sitzt mit einem PreSsitz an einer Erweiterung 420a am 
proximalen Ende des ersten Bef estigungsabschnittes 420 oder 
ist anderweitig daran angebracht. Das auteere Rohr 412 weist 
in inneres Federeingrif f element auf, das bei der dargestell- 
ten Aus fuhrungs form aus einem Schnappring 412c besteht, der 
sich in einer inneren umlaufenden Ausnehmung 412b im auSeren 
Rohr 412 befindet. Anstelle des Schnappringes 412c kann das 
aufeere Rohr 412 mit einer integral en Schulter (nicht gezeigt) 
versehen sein, die als das innere Federeingrif f element dient . 
Das auJSere Rohr 412 weist des weiteren einen inneren Positi- 
onseingrif f zacken 412d auf. 

Der Federhaltestif t 416 ist im auSeren Rohr 412 ange- 
ordnet, er weist einen Hulsenabschnitt 416a und einen Feder- 
kontaktabschnitt 416 b auf. Der Hulsenabschnitt 416a ist mit 
einem Prefisitz in eine Bohrung 422a in einer Erweiterung 422b 
am distalen Ende des zweiten Bef estigungsabschnittes 422 ein- 
gesetzt oder anderweitig fest damit verbunden. Die Feder 414 
ist am Hulsenabschnitt 416a des Federhaltestif tes 416 ange- 
ordnet, sie befindet sich zwischen dem inneren Federeingrif f- 
element 412c und dem Federkontaktabschnitt 416b, urn das 
proximale Ende 412e des auSeren Rohrs 412 zur distalen Sei- 
tenwand 422c des zweiten Bef estigungsabschnittes 422 vorzu- 
spannen, siehe Fig. 10 und 11. 

In der Erweiterung 422b des zweiten Bef estigungsab- 
schnittes 422 sind in Umf angsrichtung beabstandet drei Aus- 
nehmungen 440a bis 440c ausgebildet, siehe Fig. 14. Der inne- 
re Positionseingriff zacken 412d kommt mit einer der drei Aus- 
nehmungen 440a bis 440c in Eingriff, urn das Gelenk 410 und 
damit die Endef f ektoren 60 und 70 in einer der drei Positio- 
nen, die unter Winkeln von 0°, 45° und 90° zur Achse 430 an- 
geordnet sind, einrasten zu lassen, siehe Fig. 7 und 12. Die 
drei Ausnehmungen 440a bis 440c werden von Wanden 422d und 
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422e und Zacken 422f und 422g an der Erweiterung 422b des 
zweiten Bef estigungsabschnittes 422 gebildet. 

Der Chirurg kann vor dem Einsetzen des Rohrs 10 in 
ein Trokar (nicht gezeigt) durch Andern der Winkelstellung 
des auSeren Rohrs 412 beziiglich des zweiten Bef estigungsab- 
schnittes 422 die Winkelstellung der Endef f ektoren 60 und 70 
andern. Dies erfolgt durch Ergreifen des auSeren Rohrs 412, 
Bewegen des Rohrs in Langsrichtung, durch den Pfeil 432 be- 
zeichnet, von der distalen Seitenwand 422c des zweiten Befe- 
stigungsabschnittes 422 weg, so da& der Zacken 412d von der 
Ausnehmung, in der er saB, weggezogen wird, siehe Fig. 11 . 
Der Chirurg dreht dann das aufcere Rohr 412 in die neue, ge- 
wunschte Stellung und gibt das Rohr 412 frei, so dafi dessen 
proximales Ende 412e von der Feder 414 zur distalen Endwand 
422c des zweiten Bef estigungsabschnittes 422 zuruckgedrtickt 
wird. Bei der Bewegung des Rohrs 412 zum zweiten Befesti- 
gungsabschnitt 422 kommt der Zacken 412d mit der Ausnehraung 
an der neuen Position in Eingriff . 

Das distale Ende 4l2e des auSeren Rohrs 412 ist mit 
einer eingedruckten Markierung 412f und der zweite Befesti- 
gungsabschnitt 422 mit drei eingedruckten Markierungen 422g 
bis 422i versehen. Die Stellung des aufceren Rohrs 412 relativ 
zum zweiten Bef estigungsabschnitt 422 kann durch Feststellen 
bestimmt werden, welche der drei Markierungen 422g bis 422i 
am zweiten Bef estigungsabschnitt 422 sich gegemiber der Mar- 
kierung 412f am auSeren Rohr 412 befindet. 

Wie in den Fig. 8 und 10 bis 12 gezeigt, erstreckt 
sich das Antriebskabel 50 durch das Gelenk 410, und es ist 
iiber das Stabende 101 und die Backenverbindungselemente 80 
mit dem Endef f ektoren 60 und 70 verbunden. Das Auslenken des 
Endef fektorabschnitts 400 wird uber die Knopfe 260 und 270 
auf die gleiche Weise wie oben bezuglich der ersten Ausfuh- 
rungsform der vorliegenden Erfindung beschrieben bewirkt . Das 
Drehen der Rohre 10 und 20 und des Antriebsstabes 30 bezug- 
lich des Handgriffs 360 wird iiber den Drehknopf 290 auf die 
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gleiche Weise wie oben fur die erste Ausfuhrungsf orm der vor- 
liegenden Erfindung angegeben bewirkt. 

Auch wenn bei der gezeigten Ausfuhrungsf orm drei Aus- 
nehraungen 440a bis 440c angegeben sind, konnen erf indungsge- 
mafi zwei oder mehr als drei Ausnehmungen vorgesehen werden. 

Zum Zwecke des Darstellens der Erfindung wurden be- 
stimmte, representative Ausfuhrungsf ormen und Einzelheiten 
gezeigt. Dem Fachmann ist klar, dafi die gezeigten Verfahren 
und Vorrichtungen abgeandert werden konnen, ohne vom Umfang 
der Erfindung abzuweichen, wie er in den folgenden Anspruchen 
festgelegt ist. 
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P a t en t anspruche 

1 . Chirurgisches Instrument , mit 

einem langlichen rohrformigen Abschnitt mit einem 
rohrformigen Teil (10) unci einer Endef f ektorbef estigung 
(424) , wobei die Endef f ektorbef estigung (424) erste und zwei- 
te Befestigungsabschnitte (420 f 422) aufweist und eine den 
ersten und zweiten Bef estigungsabschnitten (420, 422) zuge- 
ordnete Gelenkeinrichtung (410) eine Einstellung der Winkel- 
stellung des ersten Bef estigungsabschnitts (420) relativ zum 
zweiten Bef estigungsabschnitt (422) ermoglicht, und wobei das 
rohrfdrmige Teil (10) mit dem proximalen Ende des zweiten 
Bef estigungsabschnitts (422) schwenkbar verbunden ist; mit 

ersten und zweiten Endef fektoren (60, 70), die mit 
dem distalen Ende des ersten Bef estigungsabschnitts (420) 
schwenkbar verbunden sind; und mit 

einer Betatigungseinrichtung (30) , die mit den ersten 
und zweiten Endef fektoren (60, 70) verbunden ist, urn eine 
Schwenkbewegung der ersten und zweiten Endef fektoren (60, 70) 
zu bewirken. 

2. Chirurgisches Instrument nach Anspruch 1, mit einer 
mit der Endef f ektorbef estigung (424) verbundenen Einrichtung, 
die eine Schwenkbewegung der Endef f ektorbef estigung (424) 
relativ zum rohrformigen Teil (10) bewirkt. 

3. Chirurgisches Instrument nach Anspruch 2, wobei die 
Einrichtung zum Bewirken einer Schwenkbewegung der Endeffek- 
torbef estigung (424) relativ zum rohrformigen Teil (10) um- 
fafit 

ein Auslenkrohr (20) , dessen distales Ende mit dem 
proximalen Ende des zweiten Bef estigungsabschnitts (422) ver- 
bunden ist; und 
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eine Einrichtung, die mit dem proximalen Ende des 
Auslenkrohrs (20) fur eine Hin- und Herbewegung des Aus- 
lenkrohres (20) verbunden ist. 

s 4. Chirurgisches Instrument nach Anspruch 3, tnit einer 

Einrichtung zum Bewirken einer gleichzeitigen Drehung der 
ersten und zweiten Endef f ektoren (60, 70), der Endef f ektorbe- 
festigung (424) und des rohrformigen Teils (10) urn die Langs- 
achse des rohrformigen Teils (10) . 

10 

5. Chirurgisches Instrument nach Anspruch 1, wobei die 

Gelenkeinrichtung (410) umfaSt 

ein auSeres Rohr (412) , das fest mit dem proximalen 
Ende des ersten Bef estigungsabschnitts (420) verbunden ist, 

is wobei das auSere Rohr (412) ein inneres Federeingriff element 
und einen inneren Positioniereingrif f szacken (412d) aufweist; 

einen Federhaltestif t (416) , der im auSeren Rohr 
(412) angeordnet ist und der einen Hulsenabschnitt (416a) und 
einen Federkontaktabschnitt (416b) aufweist, wobei der Hul- 

20 senabschnitt (416a) fest in einer Bohrung (422a) im distalen 
Ende des zweiten Bef estigungsabschnitts (422) angeordnet ist; 

eine Feder (414) am Hulsenabschnitt (416a) des Feder- 
haltestiftes (416) , die zwischen dem inneren Federeingrif f - 
element (412c) und dem Federkontaktabschnitt (416b) angeord- 

25 net ist, urn das proximale Ende (412c) des aufieren Rohres 
(412) zum distalen Ende des zweiten Bef estigungsabschnitts 
(422) vorzuspannen; und 

mindestens erste und zweite Ausnehmungen (44 0a, b) , 
am distalen Ende des zweiten Bef estigungsabschnitts (422) , 

30 die am distalen Ende des zweiten Bef estigungsabschnitts (422) 
in Umf angsrichtung voneinander beabstandet sind, wobei das 
auSere Rohr (412) urn die Mittelachse der Endef f ektorbef esti- 
gung (424) zwischen einer ersten Stellung, in der der Posi- 
tioniereingrif fzacken (412d) in die erste Ausnehmung (440a) 

35 eingreift, und einer zweiten Stellung drehbar ist, in der der 
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Positioniereingriff zacken (412d) in die zweite Ausnehmung 
(440b) eingreift, urn eine Einstellung der Winkelstellung des 
ersten Bef estigungsabschnitts (420) relativ zum zweiten Befe- 
stigungsabschnitt (424) zu bewirken. 

6. Chirurgisches Instrument nach Anspruch 5, wobei das 
innere Federeingriff element einen Schnappring (412c) umfaSt, 
der in einer inneren umlaufenden Ausnehmung im aufieren Rohr 
(412) angeordnet ist . 

7. Chirurgisches Instrument nach Anspruch 5, wobei die 
Gelenkeinrichtung (410) ferner eine dritte Ausnehmung (440c) 
im distalen Ende des zweiten Bef estigungsabschnitts (422) 
aufweist, wobei die zweiten und dritten Ausnehmungen (440b, 
c) in einem Abstand von jeweils annahernd 45° und 90° von der 
ersten Ausnehmung (440a) angeordnet sind. 

8. Chirurgisches Instrument nach Anspruch 1, wobei die 
Betatigungseinrichtung umfaSt 

einen ersten Griff abschnitt (350) , der fur eine 
Schwenkbewegung relativ zu einem zweiten Griff abschnitt (360) 
angeordnet ist; und 

eine Einrichtung, die mit den proximalen Enden der 
ersten und zweiten Endef f ektoren (60, 70) sowie mit dem er- 
sten Griff abschnitt (350) verbunden ist, urn auf eine Schwenk- 
bewegung des ersten Griff abschnitts (350) relativ zum zweiten 
Griff abschnitt (3 60) hin eine Schwenkbewegung der ersten und 
zweiten Endef f ektoren (60, 7 0) zu bewirken. 

9. Chirurgisches Instrument nach Anspruch 1, wobei die 
ersten und zweiten Endef f ektoren (60, 70) erste und zweite 
Schneidmesser umfassen, die miteinander schwenkbar verbunden 
sind. 
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